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軸, 前部から後部に向かう方向を X 軸とした右手系の座標系で
決定されるものとする. ロボットは便器清掃ができるよう自律
移動可能でマニピュレータを搭載したトヨタ自動車株式会社の
HSR(Human Support Robot) を選択する. ロボットの操作用
に ROSを, 点群処理用に PCL(Point Cloud Library)を用いて
プログラムを実装する. 床平面上の物体にあたる部分の取り出し
と初期位置合わせのためにロボットには事前に床平面上に座標
系 ΣA を与えておくものとする. 便器の高さ方向は床平面に対し
垂直であるという想定の下, ΣA の姿勢には想定される便器の姿
勢と同じ値を設定する. 推定の手順を以下に示す.
1. トイレ環境の点群を取得し, ΣA を基準として Z軸方向 (高





















と一致しないようにする. h0を 3.0 × 10−1 [m], h1を 1.3 [m],
dを 3×10−2 [m]とした. 事前に閾値を設定せずレジストレーシ
ョンを 10回実施したところ, 便器の点群とのマッチングにおい
て 1回目の試行後の二乗誤差の総和の最大値が 5.67×10−4 [m2]
であった. 二乗誤差の総和の閾値がこの値を下回らないよう te





わない場合 4.62× 10−3 [m2], 分割を行う場合 3.31× 10−4 [m2]
となった. 各手法で推定された便器の位置姿勢をトイレ環境の
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